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ここでは， COP 1 S システムについての構成と，ロボットが移動中に撮像した時系列画像から得ら
れる物体の移動軌跡より，環境構造物までの距離を計測し環境モデルを構築する方法と，さらに衝突の
危険がある障害物や移動物体を検出し，衝突回避を行なう一方法について報告するO さらにここで提案
した方法を用いて，移動物体がある建屋内をロボットが移動した場合の実証実験の結果を示す。
論文審査の結果の要旨
環境内を自由に移動し自律的に作業する知的ロボットの能力は，その視覚センサに大きく依存する。
従来の視覚センサは，視野が限られており，側方や後方から近づく物体と衝突する可能性がある。
本研究は，ロボットの周囲360度方向の視野を持つ視覚センサを考案し その画像信号から障害物と
の衝突の可能性が解析し さらに衝突回避の方式を提案した。
カメラを垂直軸の回りに回転させて得る全方位画像は，撮像時間が長くかかり，移動物体との衝突回
避には利用できない。また，魚眼レンズの画像は分野能が低い周辺部分に対象が現れ，解析が困難で
ある O 本研究は，軸を垂直方向に設定した円錐ミラーに映った環境の360度方向の画像を，下方からテ
レビカメラで撮像することにより全方位の視野を実時間(ビデオ速度)で得ることができる。また，光
学系を検討し，鮮明の画像のセンサシステムを開発した。
環境から本センサの画像への射影を解析し画像処理に適した画像変換を行い環境内の垂直エッジ
を検出するO カメラの移動による特徴点の画像内の軌跡を求め，さらにその方位角の変化パターンから
障害物との衝突の可能性を推定する。衝突の可能性がある時は，移動速度を変えて衝突回避する方式を
提案した。以上の理論を実験により検証し，本研究の有効性を確かめた。
このように，本研究は知能ロボットに新しい知見をもたらしたもので工学博士の学位論文として価
値あるものと認めるO
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